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(§) Anordnung zur seriellen Datenubertragung etner PositionsmeBeinrtchtung 

(§) Die Erfindung betrifft eine Anordnung zur seriellen Daten- 
ubertragung einer Posttionsme&einrichtung (1). In der Posi- 
tionsmefieinrichtung (1) ist ein Speicher (9) vorgesehen, in 
den) spezifische Parameter der Posftionsme&einnchtung (1) 
abgespeichert sind. Diese Parameter konnen auf der Oaten* 
teitung (5) zu einer Verarbeitungseinheit (4) Gbeitragen 
werden, auf der wahrend der Positionsmessung die MeB- 
werte ubertragen werden. Durch Obemahme der Parameter 
wird die Verarbeitungseinheit (4) an die angeschlossene 
PositionsmeBeinrichtung (1) angepaBt (Rgur 1). 
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Die Erfindung betrifft eine Anordnung zur seriellen 
Datenubertragung einer PositionsmeBeinrichtung ge- 
maB dem Oberbegriff des Anspruches 1, 

Aus der EP-0 171 579 31 ist eine derartige Anordnung 
bekaniit. Die PositionsmeBwerte der PositionsmeBein- 
richtung werden synchron zu einem von einer Verarbei- 
tungseinheit vorgegebenen Takt an diese Verarbei- 
tungseinheit (ibertragen. 

Nachteilig bei dieser Anordnung ist vor allem, daB die 
Verarbeitungseinheit vom Anwender aufwendig an die 
spezifischen Parameter der PositionsmeBeinrichtung 
angepaBt werden muB. So ist beispielsweise die Paktan- 
zahl, die zur vollstandigen Obertragung eines Positions- 
meBwertes erforderlich ist, abhangig von der Auflosung 
der PositionsmeBeinrichtung. Bisher wurde von der 
Verarbeitungseinheit eine feste Taktanzahl (z. B. 13) 
vorgegeben. Wird nun eine PositionsmeBeinrichtung 
mit geringer Aufidsung (z. B. 5 Bit) eingesetzt, dann 
werden trotzdem die 13 Takte zur MeBwertubertra- 
gung verwendeL Es ist ersichtlich, daB dabei unndtige 
Obertragiingszeit verbraucht wird 

Der Erfindung liegt daher die Aufgabe zugrunde, die 
Anpassung der Verarbeitungseinheit an spezifische Pa- 
rameter der PositionsmeBeinrichtung zu optimieren 
und den Aufwand an Obertragungsleitungen zwischen 
der PositionsmeBeinrichtung und der Verarbeitungsein- 
heit zu minimieren. 

Diese Aufgabe wird durch die Merkmale des Anspru- 
ches 1 gelost 

Vorteilhafte Ausgestaltungen sind in den Unteran- 
spriichen angegeben. 

Die besonderen Vorteile der Erfindung liegen darin, 
daB die spezifischen Parameter der PositionsmeBein- 
richtung selbstandig von der Verarbeitungseinheit Gber- 
nommen werden kdnnen, wobei zur Obertragung dieser 
Parameter die gieichen Leitimgen verwendet werden, 
die berieits zur MeBwertQbertragung vorhanden sind 

Nachfolgend wird die Erfindung anhand eines in der 40 
Zeichnimg dargestellten Ausfuhrungsbeispieles naher 
eriautert: 

Es zeigen 

Fig. 1 eine Prinzipdarstellung einer Anordnung zur 
seriellen DatenQbertragung einer WinkelmeBeinrich- 45 
tung, ■■ 

Fig. 2 ein ObertragungsprotokoU zur Parameteruber- 

tragung, 

Fig. 3 schematisch die Abfolge der synchron seriellen 
Datenubertragung in einem Impuls-Zeit-Diagramm und 50 

Fig. 4 eine Schaitung zur bidirektionalen DatenQber- 
tragung. 

In dem in Fig. 1 dargestelhen Ausfuhrungsbeispiel ist 
eine absolute WinkelmeBeinrichtung 1 dargestellt, die 
die jeweilige Winkelstellung als Binar-Datenwort, vor- 
zugsweise im Gray-Code an eine Verarbeitungseinheit 
4 ubertragt. Durch bekannte lichtelektrische Abtastung 
einer Codescheibe werden von einer Abtasteinrichtung 
10 analoge Abtastsignale erzeugt, die einem Baustein 2 
zugefuhrt werden. In diesem Baustein 2 werden die Ab- 
tastsignale verstarkt und in Digitalsignale umgewandelt 
Der Baustein 2 kann auch zur Korrektur der Analog- 
oder Digitalsignale dienen. ebenso konnen Berechnun- 
gen durchgefuhrt werden, wie sie beispielsweise in der 
DE 27 58 525 31 oder der DE 29 38 318 C3 beschrieben 
sind. 

Die PositionsmeBeinrichtung 1 wird nachfolgend 
auch nur als MeBsystem bezeichnet. 
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Der digitalisierte PositionsmeBwert wird einem Par- 
allel/Serien-Wandler 3 als Ausgabebaustein zugefOhrt, 
der gesteuert von einer Takiimpulsfolge der Verarbei- 
tungseinheit 4 die einzelnen Bits des den PositionsmeB- 
wert bestimmenden Datenwortes seriell Qber eine Da- 
tenleitung 5 an die Verarbeitungseinheit 4 sendet. Zur 
Obertragung der Taktimpulse ist eine Taktleitung 6 vor- 
gesehen. Die Obertragung des MeBwertes erfolgt mit- 
tels einer retriggerbaren Zeitstufe 7, wie in der 
EP 0 171 579 Bl ausfahrlich erlautert ist 

Das Besondere an der neuen Anordnung gemdB der 
Erfindung ist die bidirektionale DatenQbertragung auf 
einer Datenleitung 5. Wie in Fig. 1 dargestellt ist, wer- 
den von der Verarbeitungseinheit 4 Befehle einem Spei- 
cher 8 zugefuhrt, der den Befehl dekodiert und die Posi- 
tionsmeBeinrichtung 1 veranlaBt, den entsprechenden 
Befehl auszufuhren. Dieser Befehl ist im Beispiel ein 
Datenwort aus drei Statusbits SO, SI und SZ Im Beispiel 
sind acht Statusbefehle A bis H angegeben. Nachfol- 
gend werden diese Befehle und ihre Auswirkung be- 
schrieben. 

l.Statusbefehl A 

Wird von der Verarbeitungseinheit 4 das Datenwort 
A an die PositionsmeBeinrichtung 1 uber die Datenlei- 
tung 5 gesendet. bedeutet dies, dafl die MeBeinrichtung 
1 damit aufgefordert wird, MeBwerte an die Verarbei- 
tungseinheit 4 zu senden. Das ObertragungsprotokoU 
hierzu ist in Fig. 3 dargestellt und wird spater ausfahr- 
lich beschrieben. 

2. Statusbefehl B 

Die MeBeinrichtung 1 beinhaltet einen Speicher 9, in 
dem Parameter der MeBeinrichtung 1 abgelegt werden 
kdnnea Weitere Speicher oder Speicherberekhe k6n- 
nen fOr Korrekturwerte vorgesehen werden. Ebenso ist 
es mdglich, un Speicher 9 einen Bereich vorzusehen, in 
dem der Anwender spezifische Anwenderparameter, 
Z.B. Motordaten ablegt Besonders vorteiihaft ist es, 
wenn der Speicher 9 derart aufgeteilt ist, daB der Be- 
reich mit den Parametern des MeBsyst ernes 1 nur vom 
MeBsystemhersteller beschrieben werden kann, und ein 
weiterer Bereich fiir den Anwender frei zugSnglich (be- 
schreibbar und lesbar) isL Der Bereich mit den Parame- 
tern des MeBsystemherstellers kann wiederum aufge- 
teilt sein, und zwar in einen Bereich der vom Anwender 
lesbar und einen Bereich, der ausschlieBlich vom MeB- 
systemhersteller lesbar ist 

Wie in Fig. 2 ersichtlich, wird nach dem Befehl B ein 
16 Bit Datenwort von der Verarbeitungseinheit 4 zum 
MeBsystem 1 gesendet, um einen Bereich des Speichers 
9 auszuwahlen. 

3. Statusbefehl C 

Ist mit dem Befehl 3 ein bestimmter Speicherbereich 
angewahlt, wird mit diesem Befehl C der MeBeinrich- 
tung 1 mitgeteih, daB nachfolgend unter einer bestimm- 
ten Adresse Parameter dem MeBsystem 1 zugefuhrt 
werden. Das heiBt, dafl nach diesem Statusbefehl C zu- 
erst die Adresseninformation, unter der die Parameter 
abzuspeichern sind. und nachher die Parameterinforma- 
tion von der Verarbeitungseinheit 4 uber die Datenlei- 
tung 5 der MeBeinrichtung 1 zugefuhrt werden. 
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4.Statusbefehl D 

1st mit dem Befehl B ein bestimmter Speicherbereich 
angewihlt, wird mit diesem Befehl D der MeBeinrich- 
lung t mitgeteilt» daO die Verarbeitungseinheit 4 das 
Senden von abgespeichenen Parametern der MeBein- 
richtung 1 envartet. Von der Verarbeitungseinheit 1 
wird zusatzlich die Adresse angegebea wo diese Para- 
meter in der MeBeinrichcung 1 abgespeichert sind. 

5. Statusbefeht £ 

Mil diesem Befehl E konnen vorgegebene Bereiche 
des Speichers 9 auf VeranJassung der Verarbeitungsein- 
heit 4 geldscht werden. 

6. Staiusbefehle F bis H 

Diese Befehie sind vorteiJhafi zum Testen der MeB- 
einrichtung 1 reserviert Somit ist es beispielsweise 
mdglich, daQ ein MeBsystem 1 mit FehlerQberwachung 
uber weite Entfemungen getestet und der Fehler dia- 
gnostiziert werden kann. Beispielsweise kann nach dem 
Befehl F der Verarbeitungseinheit 4 unter einer vorge- 
gebenen Adresse eines Speicherbereiches des Speichers 
9 nachgesehen werden, ob dort eine Fehlermeldung ab- 
gespeichert isL Diese Fehlermeldung wird nachfolgend 
vom MeBsystem 1 zur Verarbeitungseinheit 4 uber die 
DatenleitungS gesendet. 

In Fig. 2 ist das ObertragungsprotokoU der Parame- 
terubertragung dargestellt. Es ist ersichtlich, daB in der 
Zeit, in der die Statusbits. die Adressen sowie die Para- 
meter von der Verarbeitungseinheit 4 gesendet werden, 
der Empfanger 1 1 im MeBsystem 1 aktiv und der Sender 
12 im MeBsystem 1 inaktiv isL Ebenso ist ersichtlich, daB 
die ubertragenen Daten bei den Befehlen B und C durch 
zurucksenden dieser Daten an die Verarbeitungseinheit 
4 quittieri werden. Wird in der Verarbeitungseinheit 4 
festgestellt, daB sich die gesendeten Daten von den 
empfangenen Daten unterscheiden, wird die Obertra- 
gung wiederholL Vom MeBsystem 1 wird auBer den 
Daten noch ein 8 bit CRC ubertragen. CRC bedeutei 
cyclic redundance check, dieses Datenwort wird durch 
eine bekannte Verknupfung der Datenbits gewonnen. 
Diese Obertragung des CRC ermdglicht der Verarbei- 
tungseinheit 4 eine Oberpriifung, ob die DatenQbertra- 
gung fehlerfrei erfolgt isu 

In Fig. I ist mit 13 der Sender und mit 14 der Empfan- 
ger der Verarbeitungseinheit 4 bezeichnet. Ebenso ist 
ersichtlich, daB der Taktgeber 15 in der Verarbeitungs- 
einheit 4 untergebracht ist. Die Verarbeitungseinheit 4 
ist vorzugsweise eine NC-Steuerung. Zum besseren 
Verstandnis sind in Fig. 1 fOr die Datenleitung 5 zwei 
Wege eingezeichnet GemaB der Erfindung werden die 
Daten in beiden Richtungen aber auf der gleichen Lei- 
tung 5 ubertragen. wie auch in Fig. 4 im Detail darge- 
stellt isL 

In Fig. 3 ist das ImpuJsdiagramm zur Obertragung 
des MeBwertes der MeBeinrichtung 1 dargesteUt. Wah- 
rend des Ruhezustandes ist die Datenleitung 5 auf LOW. 
Von der Verarbeitungseinheit 4 ist daher erkennbar. 
daB es sich bei der angeschlossenen PositionsmeBein- 
richiung 1 um die erfindungsgemaBe Anordnung han- 
delt, da die Datenleitung im Ruhezustand bei einer An- 
ordnung gemaB der EP 0 171 579 81 auf HIGH ist 

Bei der ersten negaiiven Taktflanke werden die Ana- 
logwerte der Abtasteinrichtung 10 in den Baustein 2 
abgespeichert. Wenn die erforderlichen Berechnungen 
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im Baustein 2 abgeschlossen sind, was durch die Re- 
chenzeit tc angegeben ist, wird von der MeBeinrichtung 
1 ein Startsignal in Form eines Startbits an die Verarbei- 
tungseinheit 4 gegeben, und zwar synchron zu einer 
5 positiven Taktflanke. Die Zeit tc ist variabel und abhSn- 
gig vom Umfang der Berechnungen. 

Nach dem Startbit wird ein Alarmbit ubertragen. Das 
Alarmbit meldet eine Fehlfunktion der MeBeinrichtung 
1 an die Verarbeitungseinheit 4. Eine Fehlermeldung 
10 wird dann abgegeben, wenn im Speicher 9 eine Fehler- 
meldung abgespeichert ist 

Mit der nachfolgenden positiven Taktflanke werden 
die am Parallel-Serien-Wandler 3 anstehenden Daten- 
bits des MeBwertes seriell vom Sender 12 zur Datenlei- 
15 tung 5 zur Verarbeitungseinheit 4 ubertragen. Die Lan- 
ge des MeBwertes, das heiBt, die notwendige Taktan- 
zahl wurde der Verarbeitungseinheit 4 vor der Obertra- 
gung als Parameter aus dem Speicher 9 mitgeteUt Zur 
Oberprufung der MeBwertQbertragung wird zusatzlich 
20 ein CRC (cyclic redundance check) ubertragen. Die Bil- 
dung eines CRC ist aus der Datenverarbeitung bekannt 
Nach einer bestimmten Zeit tm erfolgt erneut eine 
MeBwertspeicherung und Obertragung. Dabei wird 
wieder wShrend der Rechenzeit tc die Statusinforma- 
25 tion von der Verarbeitungseinheit 4 an die MeBeinrich- 
tung 1 gesendet 

Soli in mdglichst kurzer Zeit wieder ein MeBwert 
Qbertragen werden, ist es auch. mdglich die Betriebswei- 
se nach dem unteren Diagramm "durchlaufender Takt" 
30 zu wahien. Dabei wird die Wartezeit tm sowie die Zeit 
zur Obertragung der Statusinformation eingespart Die 
zuletzt ubertragene Statusinformation wird in der Ver- 
arbeitungseinheit 4 als aktuelle Statusinformation her- 
angezogen. 

35 Damit die Anordnung zur seriellen Obertragung fur 
moglichst viele MeBeinrichtungen einsetzbar ist, sind 
zusatzlich zu der Datenleitung 5 und Taktleitung 6 noch 
weitere Leitungen 16 zur Obertragung von analogen 
Oder binaren Zahlsignalen einer inkrementalen Posi- 
40 tionsmeOeinrichtung vorgesehen (Fig. 4). Somit isi es 
mdglich, parallel zu der absoluten MeBwertubertragung 
auf der Datenleitung 5 auch die Zahlsignale auf der 
Leitung 16 zur Verarbeitungseinheit 4 zu senden. In 
Fig. 4 ist auch ersichtlich, daB die bidirektionale Ober- 
45 tragung von Daten (MeBwerte und Parameter) zwi- 
schen der MeBeinrichtung 1 und der Verarbeitungsein- 
heit 4 mit Signalpegeln nach RS485 (Differenzsignale) 
synchron zu einem von der Verarbeitungseinheit 4 vor- 
gegebenen Taktsignal (CLOCK) erfolgt Die Taktfre- 
50 quenz liegt dabei zwischen 100 KHz und 1 MHz. 

Wie bereits erwahnt, ermoglicht der Speicher 9 in der 
MeBeinrichtung 1 sowohl dem Kunden als auch dem 
Hersteller der MeBeinrichtung 1, Parameter abzuspei- 
chern und auszulesen. Vorieilhaft ist es. wenn der Spei- 
55 cher 9 in drei Bereiche aufgeteilt ist: 

I. Speicherbereich fur Parameter des Kunden 

II. Speicherbereich fOr Parameter des MeBsystem- 
Herstellers 

60 HI. Speicherbereich fur Korrekturwertc. 

Der Speicherbereich des MeBsystem- Hersiellers ist 
schreibgeschutzt. Die einzelnen Speicherbereiche wer- 
den durch den Code "memory range select" unterschie- 
65 den. 

Die Speicher konnen folgendermaBen belegt werden: 
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I. Speicherbelegung Parameter des Kunden 

I. Nullpunkts-Verschiebung 

Der Wert wird vom Nullpunkt des MeOsystemes I 5 
subtrahiert. 

IL Speicherbelegung Parameter des 
MeBsystem-Herstellers 


1. Version 


10 


1 0. Nullpunkt- Verschiebung des 
MeBsystem-Herstellers 

1 1 . Drehrichtung und Codeausgabe bei 
CodewinkelmeBsystemen 

12. Identnummer des MeBsystemes 

13.Seriennummer des MeBsystemes 

14.AIanne 


Gibt die Version an. nach welcher der Speicher 9 Aufgetretene Fehler werden abgespeichert 1st ein Bit 
autgeteilt isL beispieisweise ungleich Null, so wird bei der Obertra- 

2S ' h 'Q MeBwerten nach Fig. 3 das Alarm-Bit gesetzt 


25 


Angabe der GroBe der einzelnen Bereiche des Spei- 
chers 9. 

3. Obertragungsformat 

Gibt die Anzahi der Takte zur Obertragung eines 
MeBwertes (Datenwort) an. 

4. MeBsystem-Typ 

Gibt an, ob ein inkrementales Langen- oder Winkel- 
meBsystem mit oder ohne abstandscodierten Referenz- 
marken bzw. ob ein Singletum- oder Multitum-Code- 30 
drehgeber verwendet wird, 

5. Signalperiode bzw. Signalperioden pro Umdrehung . 

Gibt die Breite einer Signalperiode bei LangenmeB- 35 
systemen bzw. die Anzahi der Signalperioden pro Um- 
drehung bei WinkelmeBsystemen an. 


15. Wamungen 

Werden Fehlfunktionen vom MeBsystem erkannt, die 
20 zum Ausfall des MeBsystemes fuhren konnen, so wer- 
den diese in Form von Warnmeldungen abgespeichert 
und konnen auf Anforderung ausgelesen werden. Bei 
batteriebetriebenen MeBsystemen kann eine Warnmel- 
dung beispieisweise das Wort "Batteriewediser sein. 


6. Anzahi unterscheidbarer Umdrehungen 

Bei Multitum-CodewinkelmeBsystemen erfolgt die 
Angabe der unterscheidbaren Umdrehungen. 

7. Grundabstand bei abstandscodierten 
Refer enzmarken oder Abstand zweier benachbarter 
Referenzmarken 

Bei MeBsystemen mit abstandscodierten Referenz- 
marken erfolgt hiermit die Angabe des Grundabstandes 
der zusammengehdrigen Referenzmarken. Bei MeBsy- 
stemen ohne abstandscodierten Referenzmarken er- 
folgt hiermit die Angabe des Abstandes zwischen zwei 
benachbarten Referenzmarken. 

8. Lage der ersten Referenzmarke 

Gibt die Position der ersten Referenzmarke bezogen 
auf die Endlage an. 

9. MeBschritt oder MeBschritte 

Gibt bei LangenmeBsystemen den MeBschritt an, der 
bei der seriellen Dateniiberlragung vom MeBsystem 
ausgegeben wird. Bei WinkelmeBsystemen wird die An- 
zahi an MeBschritten pro Umdrehung angegeben. 55 
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III. Speicherbelegung Korrekturwerte 

1. Anzahi der Korrekturwerte bezogen auf die 

MeBIange 

2. Anzahi der Korrekturwerte fur Signal-Abwei- 
chungen wie Signalamplituden, Phasenversatz so- 
wie Nullpunkt-Abweichungen. 

3. Anzahi der Korrekturwerte fOr Oberwellen. 

4. Anzahi der zu korrigierenden Oberwellen. 

5. Korrekturwerte zu 1 . 

6. Korrekturwerte zu 2. 

7. Korrekturwerte zu 3. 

Seibstverstandlich liegt es im Rahmen der Erfindung, 
auch andere Parameter im Speicher 9 fur die Verarbei- 
tungseinheit 4 zur Verfiigung zu stellen. Bei der Inbe- 
triebnahme erfolgt eine Anpassung der Verarbeitungs- 
einheit 4 durch Obernahme der notwendigen Parameter 
vom MeBsystem 1 Ober die DatenleitungS. 

Die Bereiche des Speichers 9 kdnnen softwaremiBig 
aufgeteilt sein, es ist aber auch mdglich, diaB der Spei- 
cher 9 aus mehreren einzelnen Speicherbaueinheiten 
besteht. 

PaientansprGche 

1. Anordnung zur seriellen DatenQbertragung einer 
PositionsmeBeinrichiung mit einem der Positions- 
meBeinrichtung zugeordneten Ausgiabebaustein, 
an welchem die PositionsmeBwerte anliegen, mit 
einem Taktimpulsgenerator, der Taktimpulsfolgen 
dem Takteingang des Ausgabebausteins zufuhrt, 
mit einer den Serien-Ausgang des Ausgabebau- 
steins mit einer Verarbeitungseinheit verbindenden 
Datenleitung, wobei die PositionsmeBwerte takt- 
synchron zur Taktimpulsfolge seriell auf dieser Da- 
tenleitung zu der Verarbeitungseinheit ubertragen 
werden, dadurch gekennzeichnet» daB in der Posi- 
tionsmeBeinrichtung (1) ein Speicher (9) vorgesc- 
hen ist, in dem spezifische Parameter der Positions- 
meBeinrichtung (1) abgespeichert sind, welche fiber 
die genannte Datenleitung (5) seriell und taktsyn- 
chron zu der Verarbeitungseinheit (4) Qbertragbar 
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sind, wodurch die Verarbeitungseinheit (4) an diese 
spezifischen Parameter angepaBt wird. 

2. Anordnung nach Anspruch 1, dadurch gckenn- 
zetchnet, daB der Speicher (9) mehrere Bereiche 
aufweist, wobei in einem Speicherbereich Parame- 5 
ler der Positionsmefleinrichtung (1) vom Hersteller 
eingespeicheri sind und dieser Bereich vom An- 
wender nicht beschreibbar isL 

3. Anordnung nach Anspruch 2, dadurch gekenn- 
zeichnei, daB zumindesi ein weiterer Bereich zum 10 
Abspeichern von Parameiern vom Anwender frei 
beschreibbar ist. 

4. Anordnung nach einem der AnsprQche 1 bis 3, 
dadurch gekennzeichnet, daB uber die Datenlei- 
tung (5) von der Verarbeitungseinheit (4) zur Posi- 15 
lionsmeBeinrichtung (1) BefehJe (Status) libertra- 
gen werden, wodurch die PositionsmeBeinrichtung 
(1) veranlaBt wird, diese Befehle auszufuhren. 

5. Anordnung nach Anspruch 4, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB aufgrund eines Befehles (Status) der 20 
anstehende PositionsmeBwert zur Verarbeitungs- 
einheit (4) Obertragen wird 

6. Anordnung nach Anspruch 4, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB aufgrund eines Befehles (Status) Pa- 
rameter aus dem Speicher (9) zur Verarbeitungs- 2s 
einheit (4) ubertragen werden. 

7. Anordnung nach Anspruch 4, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB aufgrund eines Befehles (Status) die 
PositionsmeBeinrichtung (1) veranlaBt wird. Para- 
meter von der Verarbeitungseinheit (4) zu empfan- 30 
gen und im Speicher (9) abzuspeichern. 

8. Anordnung nach Anspruch 4, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB ein bestimmter Speicherbereich des 
Speichers (9) aufgrund des Befehles (Status) ausge- 
wahlt wird. aus dem Parameter zur Verarbeitungs- 35 
eixiheit (4) oder in den Parameter von der Verarbei- 
tungseinheit (4) ubertragen werden. 

9. Anordnung nach einem der vorhergehenden An- 
spriiche, dadurch gekennzeichnet daB im Speicher 
(9) die zur Obertragung des PositionsmeBwertes 40 
notwendige Information uber die Taktanzahl abge- 
speichert ist. daB diese Information von der Verar- 
beitungseinheit (4) lesbar ist und die angegebene 
Anzahl der Takte bei der MeBwertubertragung 
von der Verarbeitungseinheit (4) zur Verfugung ge- 45 
stellt wird 

10. Anordnung nach Anspruch 9, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB bei der ersten Taktflanke der Taktim- 
pulsfolge der PositionsmeBwert der PositionsmeB- 
einrichtung (1) in einem Baustein (2) abgespeichert 50 
wird. 

1 1. Anordnung nach Anspruch 10, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB nach einer variablen Rechenzeit (tc) 
von der PositionsmeBeinrichtung (1) eine Startin- 
formation (Start) an die Verarbeitungseinheit (4) 55 
ubertragen wird. 

12. Anordnung nach Anspruch 1 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB nach der Startinformation (Start) eine 
Alarminformation (Alarm) an die Verarbeitungs? 
einheit (4) ubertragen wird. 60 

13. Anordnung nach Anspruch 12, dadurch gekenn- 
zeichnet. daB nachfoigend das Daienwort des Posi- 
tionsmeBwertes an die Verarbeitungseinheit (4) 
ubertragen wird. 

14. Anordnung nach Anspruch 13, dadurch gekenn- 65 
zeichnet, daB nach der Obertragung des Positions- 
meBwertes ein Datenwort (CRC) zur Kontrolle des 
ubertragenen PositionsmeBwertes an die Verarbci- 
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tungseinheit (4) ubertragen wird. 

15. Anordnung nach einem der vorhergehenden 
AnsprQche. dadurch gekennzeichnet, daB die Da- 
tenleitung (5) im Ruhezustand auf dem Pegel LOW 
liegL 

16. Anordnung nach einem der vorhergehenden 
Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, daB im Spei- 
cher (9) zusatziich Korrekturwerte abgespeichert 
sind 
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